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その近似解を求める代表的な解法であるCCAO(Convex hull, Cheapest insertion, 
Angle selection, Or-opt)法を用いることで，重み最小のハミルトングラフを求
める．求めたハミルトングラフから経路を生成することで，要件を満たす準最適
な掃引経路が生成される． 
 
本研究では提案するアルゴリズムを示すとともに，掃引作業のシミュレーショ
ンを行うことで，比較的複雑な環境といえる一般家庭の部屋においても提案する
掃引経路計画アルゴリズムが有効であることを示した．さらにいくつかの環境で
シミュレーションを行うことでアルゴリズムの特性を示した． 
 
